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@ Antriebseinrichtung zur Erzeugung einer oszillierenden Bewegung fur ein elektrisches Kleingerat 

@ Die Erfindung betrifft eine Antriebseinrichtung zum Er- 
zeugen einer oszillierenden Bewegung wenigstens einer 
Arbeitseinheit eines elektrischen Kleingerats. Die An- 
triebseinrichtung weist eine Spule (4) zur Ausbildung ei- 
nes Magnetfelds auf, das von einer ersten Antriebskom- 
ponente (1) ausgeht und auf eine zweite Antriebskompo- 
nente (2), die beweglich im elektrischen Kleingerat ange- 
ordnet ist derart einwirkt, dass die zweite Antriebskom- 
ponente (2) in eine oszillierende Bewegung versetzt wird. 
Die erste Antriebskomponente ist (1) zur Ausfuhrung ei- 
ner zur zweiten Antriebskomponente (2) gegenphaslg os- 
zillierenden Bewegung beweglich im elektrischen Klein- 
gerat angeordnet. 



o 

in 

CM 
CM 

o 




UJ 

Q 



BUNDESORUCKEREI 10.03 103 520/194/1 



2 



DE 102 25 

1 

Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betiifTt eine Antriebseinrichtung zur 
Erzeugung einer oszillierenden Bewegung fiir ein elektri- 
sches Kleingerat gemMB dem Oberbegriff des Anspruchs 1. 5 
[0002] Eine derariige Antriebseinrichtung ist aus der 
DE 1 1 51 307 A bekannt. Don ist ein Schwingankerantrieb 
fiir Trockenrasiergerate mil hin- und hergehender Arbeitsbe- 
wegung eines Schermessers offenbart, der einen mil dem 
GehSuse des RasiergeraLs fest verbundenen und U-formig to 
ausgebildclen Elcklrornagnelen aufweisl. In der Nahe der 
Pole des Elektromagneten sind ein Arbeilsanker und beider- 
seits des Arbeitsankers je ein Ausgleichsanker schwingfahig 
angeordnet. Im Betriebszustand schwingt der Arbeilsanker, 
der ein Schermesser antreibt, parallel zu den PolflSchen des 15 
Hlekux)!nagnelcn, wobei die Ausgleichsanker eine dazu gc- 
genphasigc Schwingbcwegung ausfiihren, um eine t)bertra- 
gung der Schwingungen des Arbeitsankers auf das Gehause 
des Rasiergerats moglichst zu verhindem. 
[0003] Die DE 196 80 506 Tl offenbart einen osziUieren- 20 
den Linearmotor mil einem stationSren Elektromagneten 
und mchrercn beweglichen Komponcnten, die mil Hilfe des 
Elektromagneten in zueinander gegenphasige Schwin- 
gungsbewegungen versetzi werden. Um die Phasenbezie- 
hung der beweglichen Komponenten zueinander auch unter 25 
Belastung einzuhalten, sind diese mittels eines I^nkerme- 
chanismus untcreinander verbunden, der die Schwingungs- 
bewegung unter Umkehrung der Richtung von der einen auf 
die andere bewegliche Komponente iibertragt. 
[0004] Aus der DE 197 81 664 C2 ist ein elektrischer Ra- 30 
sierer mit einem Linearantrieb bekannt, der einen hohlzylin- 
drisch ausgebildclen Stator mil einer eleklromagnetischen 
Spule aufweisl. Im Stator sind zwei bewegliche Elemente 
angeordnet, die gegenphasig zueinander angetrieben werden 
und von denen eines ein Schermesser antreibt und das an- 35 
dere zur Unterdriickung unerwunschter Vibrationen ein Ge- 
gengewicht aufweisen kann. 

[00051 D(^r Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine 
Antriebseinrichtung zur Erzeugung einer oszillierenden Be- 
wegung fur ein elektrisches Kleingerat mit verbesserten Ei- 40 
genschaften anzugeben. 

[0006] Diese Aufgabe wird durch die Merkmalskombina- 

lion geiniiB Anspruch 1 gelost. 

[0007] Die erfindungsgemaBe Anuiebseinrichtung zum 
Erzeugen einer oszillierenden Bewegung wenigstens einer 45 
Arbeitseinheit eines elektrischen Kleingerats weist eine 
Spule zur Ausbildung eines Magnetfelds auf, das von einer 
ersten AnUnebskomponenle ausgeht und auf eine zweite An- 
iriebskomponenle, die beweglich im elekuischen Kleingerat 
angeordnet ist, derart einwirkt, dass die zweite Antriebs- 50 
komponente in eine oszillierende Bewegung versetzt wird. 
Die erste Antriebskomponente ist zur AusfUhrung einer zur 
zweiten Anuiebskomponente gegenphasig oszillierenden 
Bewegung beweglich im elekuischen Kleingerat angeord- 
net. Dadurch, dass die zwei Anuiebskomponenlen gegen- 55 
phasig zueinander schwingen wird eine wesentlich h5here 
Relativgeschwindigkeit zwischen den Antriebskomponen- 
ten erzielt als bei einem herkOmmlichen Anuieb. bei dem 
sich nur eine Antriebskomponente bewegt und die andere 
Antriebskomponente ruht. Da der Wirkungsgrad bei derarti- 60 
gen Anuieben mit der Relativgeschwindigkeit der Antriebs- 
komponenten zueinander zunimmt, lassen sich mit der erfin- 
dungsgem^fien Antriebseinrichtung hOhere Wirkungsgrade 
erreichen als mit vergleichbaren bekannten Antrieben. 
[0008] Wenigstens eine der beiden Antriebskomponenten 65 
kann einen oder mehrere Dauermagnete aufweisen. Weiter- 
hin kann wenigstens eine der beiden Antriebskomponenten 
einen Wickelkem aufweisen, auf dem die Spule angeordnet 
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ist Damit lasst sich bei reiativ geringen Abmessungen ein 
leistungsstarker Antrieb lealisieren, dessen Stromaufnahme 
ausreicbend gering ist, um beispielsweise einen Akku-Be- 
trieb des elektrischen Kleingerats zuzulassen. 
[0009] Bei der erfindungsgemaBen Antriebseinrichtung 
kann wenigstens ein elaslisches Element zur Erzeugung von 
Riickstellkraften vorgesehen sein. Dadurch wird ein schwin- 
gungsfahiges System ausgebildet, das bevorzugt unter Re- 
sonanzbedingungen betrieben wird. 
[0010] Weiterhin ist es von Vorteil, wenn die erste An- 
triebskomponente und die zweite Antriebskomponente 
durch wenigstens ein Koppelelement mechanisch miteinan- 
der gekoppelt sind. Dadurch kann eine strikte Einhaltung 
der Gegenphasigkeit der Schwingungsbewegungen der bei- 
den Antriebskomponenten sicheigestellt werden. Insbeson- 
dere ist das Koppelelement an die erste Antriebskompo- 
nente und an die zweite Antriebskomponente jcweils dreh- 
bar angelenkt. Die Gegenphasigkeit kann dabei in besonders 
einfacher Weise dadurch hergestellt werden, dass das Kop- 
pelelement drehbar gelagert ist. In einem bevorzuglen Aus- 
fuhrungsbeispiel ist das Koppelelement an einer Befesti- 
gungsachse zur Befestigung der AnUiebseinrichtung an dem 
elektrischen Kleingerat drehbar gelagert. Dies bietet sich 
deshalb an, weil der Drehpunkt des Koppelelements sich 
nicht bewegt und somit eine Befestigung an dem Kleingerat 
problemlos m6gLich ist. Die Befestigungsachse kann mittig 
zwischen der Anlenkung des Koppelelements an der ersten 
Antriebskomponente und an der zweiten Antriebskompo- 
nente angeordnet sein. Dies hat den ^rteil, dass die damit 
einhergehende Amplitudengleichheit der Schwingungsbe- 
wegungen der beiden AnUriebskomponenten auch bei unler- 
schicdlicher Belastung der Antriebskomponenten eingehal- 
ten wird. Fiir eine Yielzahl von Anwendungsfallen ist es von 
Vorteil, das Koppelelement als Drehbalken auszubilden. Bei 
diesen und auch bei anderen Ausgestaltungen kann das 
Koppelelement uber wenigstens einen zusatzlichen An- 
Oiebsabgriff zum Abgriff einer Schwingungsbewegung ver- 
fugen, die cine andere Amplitude als die Schwingungen der 
ersten und der zweiten Anuiebskomponente aufweisl. Dies 
hat den Vorteil, dass fiir die Berdtsteliung der zus^zlichen 
Schwingungsbewegung kein Getriebe ben6tigt wird und so- 
mit der Aufwand reduziert und die Zuverlassigkeit erhdht 
wird. . 

[0011] Gemafi einer Variante der Erfindung ist die An- 
triebseinrichtung als Linearmotor ausgebildet, bei dem die 
beiden Antriebskomponenten reiativ zueinander verschieb- 
bar sind, so dass eine linear oszillierende Bewegung ent- 
stehl. Bei einem bevorzuglen Ausftihrungsbcispiel des Linc- 
armotors ist das elasdsche Element als Blattfeder ausgebil- 
det, die an der ersten Antriebskomponente und an der zwei- 
ten Antriebskomponente befestigt ist. Die Blattfeder wirkt 
damit einer Auslenkung der beiden Antriebskomponenten 
reiativ zueinander entgegen und hat den VDrteil, dass sie ex- 
U:em wenig Bauraum beansprucht. Insbesondere kann die 
Blattfeder jeweils an wenigstens einer der AnUiebskompo- 
nenten mit Spiel quer zur Bewegungsrichtung der AnUiebs- 
komponenten befesdgt sein, so dass die mit der Biegung 
einhergehende Langenreduzierung der Blattfeder ermog- 
licht wird. Dies kann alternadv auch dadurch erreicht wer- 
den, dass das Koppelelement jeweils an wenigstens eine der 
Antriebskomponenten mit Spiel quer zur Bewegungsrich- 
tung der Antriebskomponenten angelenkt ist. 
[0012] Das Koppelelement kann drehbar an Umlenkhebel 
angelenkt sein, d^e jeweils mit der vom Anlenkungsort wei- 
ter entfemten Antriebskomponente verbunden sind Diese 
MaBnahme hat zur Folge, dass die beiden Antriebskompo- 
nenten in der Gleichgewichtsposition einander maximal an- 
genShert sind und sich bei einer Auslenkung aus der Gleich- 
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gewichtsposiiion voneinander entfernen. 
[0013] In einem bevorzugten AusfUhrungsbeispiel sind 
das Produki aus der Masse der ersten Antriebskomponente 
und dem Abstand zwischen der Anlenkung des Koppelele- 
ments an der ersten Antriebskomponente und der Befesti- 
gungsachse und das Produkt aus der Masse der zweiten An- 
triebskomponente und dem Abstand zwischen der Anlen- 
kung des Koppelelements an der zweiten Anlriebskompo- 
nenle und der Befestigungsachse gleich. Dies hat den Vor- 
teil» dass die auf das elektrische Kleingerat ubertragenen Vi- 
bralioncn sehr gcring gehalten wcrden konnen. 
[0014] Im Rahmen der Erfindung ist es mogllch, die bei- 
den Anuiebskomponenten ideniisch auszubilden, so dass 
der Herstellungsaufwand sehr niedrig gehalten werden 
kann. Weiterhin besteht die Mdglichkeit, dass der Wickel- 
kcm rclativ zur Spule vcrschiebbar angeordnet ist. Da sich 
bci cincm dcrartigen AusfUhrungsbeispiel die Spule nicht 
mil dem Wickelkem mitbewegt, konnen die beweg lichen 
Massen gering gehalten werden, so dass weniger Vibratio- 
nen am elektrischen Kleingerat verursacht werden. AuBer- 
dem vereinfacht sich die Kontaktierung der Spule, da sich 
dicse nicht bewegt. 

[0015] Die erste Antriebskomponente und die zweite An- 
Uiebskomponente konnen mittels Linearlagem gefuhn sein. 
Auf diese Weise ist es moglich, eine besonders praziseLine- 
arbewegung zu erzeugen. Bin Shnlicher Efifekt kann auch 
dadurch cr/ielt wcrden, dass die erste AnUriebskomponente 
und die zweite AnUriebskomponente mittels wenigstens ei- 
nes Abstandselements auf einem konstanten Abstand zuein- 
ander gehalten werden. Das Abstandselement ist bevorzugt 
um die Befestigungsachse drehbar gelagert und stiitzt sich 
insbcsondcrc iibcr gckriimmle Flachen auf Auflageflachen 
der ersten und der zweiten Antriebskomponente ab. Die ge- 
kriimmten Flachen konnen als Zylindersegmente ausgebil- 
det sein und die zu den Zylindersegmenten zugehorigen Zy- 
linderachsen konnen jeweils mit der Befestigungsachse zu- 
sammenfallen. 

[0016] GemaB einer weiteicn Variante der Erfindung ist 
die Anuiebseinrichtung als Rotationsmotor ausgebildet, bei 
dem die beiden Antriebskomponenten lelativ zueinander 
verdrehbar sind. Bei dem erfindungsgem^Ben Rotationsmo- 
tor verfugen die beiden Antriebskomponenten vorzugsweise 
Liber eine geineinsame Drehachse, Dadurch lasst sich die 
Entstehung unerwiinschter Vibrationen weitgehend unter- 
drucken. Alternativ zur Ausbildung als Drehbalken kann 
das Koppeielement beispielsweise als Zahnrad ausgebildet 
sein, das in eine Verzahnung in der ersten Antriebskompo- 
nente und in eine Veraahnung in der zweiten Antriebskom- 
ponente eingreift. 

[0017] Die Erfindung wird nachstehend an Hand der in 
der Zeichnung dargestellten Ausfuhrungsbeispiele erlSutert. 
[0018] Es zeigen jeweils in einer stark schematisierten 

Darstellung 

[0019] Fig. 1 ein Ausriihrungsbeispicl fUr einen oszillie- 
renden Linearmotor, 

10U20J Fig. 2 ein weiteres AusfUhrungsbeispiel fur einen 
oszillierenden Linearmotor, 

[0021] Fig. 3 das AusfUhrungsbeispiel aus Fig. 2 in einem 
andcren Bewegungszustand, 

[0022] Fig. 4 ein nochmals abgewandeltes AusfUhrungs- 
beispiel fur einen oszillierenden Linearmotor, 
[0023] Fig. 5 ein AusfUhrungsbeispiel fUr einen oszillie- 
renden Linearmotor, mit dem sich besonders prMzise Linear- 
bewegungen erzeugen lassen, 

[0024] Fig. 6 ein AusfUhrungsbeispiel fur eine identische 
Ausbildung der ersten und zweiten Komponente des Linear- 
motors, 

[0025] Fig. 7 ein AusfUhrungsbeispiel fUr eine identische 



Ausbildung der ersten und zweiten Komponente des Linear- 
motors mit zwei feststehenden Spulen, 
[0026] Fig. 8 ein weiteres AusfUhrungsbeispiel fUr die er- 
ste und zweite Komponente des Linearmotors mit zwei fest- 
5 stehenden Spulen, 

[0027] Fig. 9 ein AusfUhrungsbeispiel fiir die erste und 
zweite Komponente des Linearmotors mit einer feststehen- 
den Spule, 

[0028] Fig. 10 ein AusfUhrungsbeispiel fUr einen oszillie- 
10 renden Rotationsmotor und 

[0029] Fig. 1 1 das AusfUhrungsbeispiel aus Fig. 11 in ei- 
nem anderen Bewegungszustand. 

[0030] Die erfindungsgemaBe Anuiebseinrichtung kann 
als oszillierender Linearmotor oder als oszillierender Rotati- 

is onsmotor ausgebildet sein. Mit dem oszillierenden Linear- 
motor wcrden Linearbewegungen kleincr Amplitude er- 
zeugt, die beispielsweise bci elektrischen Rasicren zur An- 
wendung kommen konnen. Der osziUierende Rotadonsmo- 
tor erzeugt kleine Drehbewegungen, deren Drehsinn sich 

20 periodisch umkehrt und eignet sich beispielsweise fur den 
Einsatz bei elekuischen ZahnbUrsten. 
[0031] Fig. 1 zeigt ein AusfUhrungsbeispiel fur einen os- 
zillierenden Linearmotor in einer stark schematisierten Dar- 
stellung. Der Linearmotor weist zwei bewegliche Kompo- 

25 nenten 1 und 2 auf, die in einem geringen Abstand zueinan- 
der angeordnet sind. Die erste Komponente 1 besteht aus ei- 
nem Eisenkem 3, der in der Form eines "E" ausgebildet ist, 
und einer aus Draht gewickelten Spule 4. Die Spule 4 ist um 
einen Mittelbalken 5 des Eisenkems 3 gewickelt. Die zweite 

30 Komponente 2 weist zwei Dauermagnete 6 auf, die mit anti- 
parallel orientierter Polung nebeneinander auf einer gemein- 
samen Tragerplatte 7 angeordnet sind. Die Tragerplatte 7 
besteht ebenso wie der Eisenkem 3 aus einem Eisenwerk- 
stoff. Die Dauermagnete 6 sind bis auf einen Luftspalt 8 der 

35 Stimseite des Mittelbalkens 5 des Eisenkems 3 angenahert. 
Die TYagerplatte 7, auf der die Dauermagnete 6 angeordnet 
sind, stiitzt sich Uber zwei Streben 9 auf dem Eisenkem 3 ab. 
Die beiden Streben 9 sind jeweils im Bereich ihrer Enden 
mittels Verbindungsachsen 10 drehbar in I^gerkl5tzen 11 

40 gelagert, die am Eisenkem 3 und an der Tragerplatte 7 befe- 
stigt sind. Mittig zwischen den Verbindungsachsen 10 wei- 
sen die beiden Streben 9 jeweils eine Befestigungsachse 12 
auf, die der Befestigung des Linearmotors an seine Einbau- 
umgebung, beispielsweise an das Gehause eines elektri- 

45 schen Rasierers, dient. Parallel zu den Sureben 9 ersUecken 
sich Blattfedem 13 zwischen den am Eisenkem 3 und an der 
Tragerplatte 7 befestigten Lagerklotzen 11. 
[0032] Aus dem in Fig. 1 dargestellten mcchani schen 
Aufbau des Linearmotors ergibt sich folgendes Bewegungs- 

50 muster: Die erste und die zweite Komponente 1 und 2 fuh- 
ren jeweils eine Schwingungsbewegung aus, die bei der 
Darstellung gemaB Fig. 1 im wesentlichen in horizontaler 
Richtung veriMuft. Die Bewegungsirichtungen der beiden 
Komponenten 1 und 2 sind dabei jeweils einander entgegen- 

55 gesetzt, d. h. die Schwingungen verlaufen gegenphasig zu- 
einander. Die exakte Gegenphasigkeit der Schwingungen 
wird durch die drehbare Aufhangung der Sureben 9 mittels 
der Befestigungsachsen 12 erzwungen. Diese Aufhangung 
hat weiterhin zur Folge, dass die Bewcgungsbahnen der 

60 Schwerpunkte der ersten und zweiten Komponente 1 und 2 
geringfigig gekrUmmt sind. In der Darstellung der Fig. 1 ist 
die Bewegungsbahn des Schwerpunkts der ersten Kompo- 
nente 1 geringfUgig nach unten und die Bewegungsbahn des 
Schwerpunkts der zweiten Komponente 2 geringfugig nach 

65 oben gekrununt. Dies bedeutet, dass der Abstand zwischen 
der ersten und der zweiten Komponente 1 und 2 in der in 
Fig. 1 dargestellten Gleichgewichtsposition am gr58ten ist, 
d. h. der Luftspalt 8 ist in der Gleichgewichtsposition maxi- 
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nial. Je weiter die beiden Komponenten 1 und 2 aus der 
Gieichgewichtsposition ausgelenkt werden, desto geringer 
wird ihr Absiand. Die RUckkehr zur Gleichgewichlsposiuon 
wird durch die von den Blattfedem 13 erzeugten RUckstell- 
krafie angetrieben. In der Gieichgewichtsposition sind die S 
Blattfedem 13 nicht gebogen und folglich werden keine 
Ruckstellkrafte erzeugt. Ohne die Einwirkung weiterer 
Krafte wiirden die beiden Komponenten 1 und 2 somit in der 
Gieichgewichtsposition verhamen. Mit zunehmender Aus- 
lenkung der beiden Komponenten 1 und 2 aus der Gleichge- to 
wichlsposition werden die Blattfedem 13 zunehmend S-for- 
mig gebogen, so dass Ruckstellkrafte in Richtung Gieichge- 
wichtsposition wirksam werden. Mit der S*fbrmigen Bie- 
gung der Blattfedem 13 geht jeweils cine Verringerung ihrer 
LSngsabmessungen einhen Dies kann konstniktiv dadurch is 
berUcksichtigl werden, dass die Blattfedem 13 jeweils an 
wenigstens einem Lagerklotz 11 mit einem geringfugigcn 
Spiel in Langsrichtung, d. h. quer zur Bewegungsrichtung 
der Komponenten 1 und 2, befestigt werden. Ebenso ist es 
auch moglich, die Su^ben 9 mil einem geringfugigen Spiel 20 
in Langsrichtung an wenigstens einem Lagerklotz 11 aufzu- 
hangcn. Das Spiel kann bcispiclswcisc liber einc elastische 
Aufhangung oder eine Aufhangung durch einen Eingriff in 
Langlocher realisiert werden, die optional eine elastische 
Einlage aufweisen k6nnen. 25 
[0033] Zur Erzeugung der beschriebenen Schwingungsbe- 
wcgungcn der beiden Komponenten 1 und 2 wird ein Strom- 
fluss durch die Spule 4 hergestellt. Die Spule 4 wirkt als 
Elektromagnet und erzeugt unterstutzt durch den Eisenkera 
3 ein Magnetfeld, das auf die Dauermagnete 6 einwirkt und 30 
eine Reiativbewegung zwischen der Spule 4 und den Dauer- 
magneten 6 zur Folgc hat. Durch entsprechende Ansteue- 
rung der Spule 4 kann das damit erzeugte Magnetfeld je- 
weils umgepolt werden, so dass die erste und die zweite 
Komponente 1 und 2 in zueinander gegenphasige Schwin- 35 
gungen versetzt werden. Dabei besteht ein wesentUcher 
Aspekt der Erfindung darin, dass sich sowohl die erste Kom- 
ponente 1 als auch die zweite Komponente 2 bewegt, d. h., 
dass der erfindungsgemaBe Linearmotor keinen Stator auf- 
weist, mit dessen Hilfe ein Laufer angetrieben wird, sondem 40 
zwei gegeneinander schwingende Komponenten 1 und 2, 
die sich gegenseitig antreiben. Eine dieser Komponenten 1 
oder 2 entsprichl dem Laufer eines herkommlichen Linear- 
motors. Die andere iibemimmt die Funktionen des Stators 
eines herkommlichen Linearmotors, ist aber im Gegensatz 45 
zu diesem nicht statisch, sondem bewegt sich ebenfalls. 
Dies fuhrt unter anderem auch dazu, dass sich unter sonst 
gleichcn Bcdingungen die erste und zweite Komponente 1 
und 2 des crlindungsgemaBen Linearmotors miteiner Rcla- 
tivgeschwindigkeit zueinander bewegen, die doppelt so 50 
hoch wie die Relativgeschwindigkeit zwischen einem Stator 
und einem Laufer eines herkommlichen Linearmotors ist. 
Dadurch lasst sich beim erfindungsgemaBen Linearmotor 
ein relativ hoher Wirkungsgrad erzielen. 
10034] Die Frequenz der Schwingungsbewegung der bei- 55 
den Komponenten 1 und 2 wird liber die Ansteuerung der 
Spule 4 vorgegeben und insbesondere so eingestellt, dass sie 
der Resonanzfrequenz des Schwingungssystems entspricht, 
das durch die beiden Komponenten 1 und 2 und die Blattfe- 
dem 13 gebildet wird, Unter Resonanzbedingungen ergibt 60 
sich ein sehr robustes Schwingungsverhalten und es ist le- 
diglich eine vergleichsweise geringe Energiezufuhr erfor- 
derlich. 

[0035] Fig. 2 zeigt ein weiteres AusHihrungsbeispiel des 
erfindungsgemaBen Linearmotors in einer Fig. 1 entspre- 65 
chenden Darstellung. Dieses Ausfiihrungsbeispiel unter- 
scheidet sich von Fig. 1 im wesentlichen dadurch, dass jeder 
Strebe 9 zwei Umlenkhebel 14 zugeordnet sind. Die Um- 
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lenkhebel 14 stellen jeweils eine starre Veibindung zwi- 
schen einem der Lagerkldtze 11 und dem Eisenkem 3 oder 
der Tragerplatte 7 her. Dabei erstrecken sich die Umlenkhe- 
bel 14 von den Lagerkl5tzen 11 jeweils nicht zum benach- 
barten Eisenkem 3 bzw. zu der benachbarten Tragerplatte 7, 
sondem zu dem jeweils gegeniiberliegenden Bauteil, so dass 
sich die Umlenkhebel 14 kreuzen. Die Umlenkhebel 14 lie- 
gen nicht direkt an den Lagerkldtzen 11 an, sondem klem- 
men die Blattfedem 13 ein, die auf diese Weise ebenfalls an 
den LagerklGtzen 11 befesdgt sind. Durch die Oberkreuz- 
Anordnung der Umlenkhebel 14 wird die mit der Schwin- 
gungsbewegung der ersten und zweiten Komponente 1 und 
2 einhergehende Querbewegung, durch die die Breite des 
Luftspalts 8 periodisch geSndert wird, in ihrer Bewegungs- 
richtung umgekehrt. In der in Fig, 2 dargestellten Gleichge- 
wichtsposidon ninmit der Luftspalt 8 somit seinen kleinsten 
Wert an. Mit zunehmender Auslenkung wird der Luftspalt 8 
zunehmend breiter. 

[0036] Ein ausgelenkter Zustand ist beispielhaft in Fig. 3 
dargestellt. Bei dieser Momentaufhahme sind die erste 
Komponente 1 nach links und die zweite Komponente 2 
nach rechts aus der Gieichgewichtsposition ausgelenkt. Ab- 
gesehen von den Umlenkhebeln 14 entspricht das Ausfiih- 
rungsbeispiel gem^ den Fig. 2 und 3 in seinem Aufbau und 
seiner Funkdonsweise dem in Fig. 1 dargestellten Ausfiih- 
rungsbeispiel und wird bei Anwendungsfallen eingesetzt, 
bei dcnen das gcschilderte abweichende Verhalten bei der 
Variation der Breite des Luftspalts 8 erwtinscht ist. 
[0037] Abweichend von der in den Fig. 1, 2 und 3 darge- 
stellten mittigen Anordnung der Befestigungsachse 12 zwi- 
schen den Verbindungsachsen 10 kann auch eine auBermit- 
tige Anordnung gewahlt werden, wenn unterschiediich 
groBe Schwingungsamplituden der ersten und der zweiten 
Komponente 1 und 2 gewunscht werden. So kann beispiels- 
weise beim Einsatz des erfindungsgemaBen Linearmotors 
bei einem elektrischen Rasierer das Untermesser mit einer 
groBen und die Scherfolie mit einer kleinen Schwingungs- 
amplitude betrieben werden. Weiterhin ist es auch moglich, 
uber die Position der Befestigungsachse 12 lelativ zu den 
Verbindungsachsen 10 das Vibrationsverhalten zu optimie- 
ren. Um die Vibrationen im Bereich der Befestigungsachse 
12, die der Befestigung des Linearmotors dient, moglichst 
gering zu halten wird die Befestigungsachse 12 so angeord- 
net, dass das Produkt aus der Gesamtmasse der ersten Kom- 
ponente 1 inklusive fest damit verbundener Bauteile und 
dem fUr diese Masse relativ zur Befestigungsachse 12 wirk- 
samen Hebelarm den gleichen Wert annimmt wie das Pro- 
dukt aus der Gesamtmasse der zweiten Komponente 2 in- 
klusive fest damit verbundener Bauteile und dem fur diese 
Masse relativ zur Befestigungsachse 12 wirksamen Hebel- 
arm. 

[0038] Fig. 4 zeigt ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel fUr 
einen osziUierenden Linearmotor in einer Fig. 1 entspre- 
chenden DarsteUung. Dieses Ausfiihrungsbeispiel unter- 
scheidet sich von dem Ausfiihrungsbeispiel gemaB Fig. 1 
dadurch, dass zusatzliche Antriebsabgriffe 15 vorhanden 
sind, die den Antrieb zusatzlicher Einheiten durch den erfin- 
dungsgemaBen Linearmotor ermoglichen. AuBerdem sind 
die Streben 9 im Gegensatz zur Fig. 1 nicht stabformig, son- 
dern U-formig ausgebildet und mit ihren Schenkeln direkt 
an den Eisenkem 3 bzw. an die TYagerplatte 7 angelenkt. 
Auf die Darstellung der Blattfedem 13 wurde aus Grtinden 
der Obersichtlichkeit verzichteu 

[0039] Jede Strebe 9 weist zwei zusatzlichen Antriebsab- 
griffe 15 auf, die jeweils beiderseits der Befestigungsachse 
12 angeordnet sind. Dabei ist jeweils auf einer Strebe 9 ein 
zusMtzlicher AntriebsabgrifF 15 auf der Seite der ersten 
Komponente 1 angeordnet und bewegt sich somit gleich- 
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phasig inii der ersten Komponente 1. Der zweite zusatzliche 
AntriebsabgrifT 15 derselben Strebe 9 ist jeweils auf der 
Seiie der zweiien Komponente 2 angeordnet und bewegt 
sich gleichphasig mit der zweiten Komponente 2 und gegen- 
phasig zum ersien zusatzlichen Antriebsabgriff 15. Da die 
beiden zusatzlichen Antriebsabgriffe 15 einer Strebe 9 sehr 
viel naher an der Befestigungsachse 12 angeordnet sind, als 
dies fiir die beiden Verbindungsachsen 10 derselben Strebe 
9 der Fail ist, weisen die an den zusatzlichen Anuiebsabgrif- 
fen 15 abgegriffenen Bewegungen jeweils eine wesendich 
gcringere Amplitude auf als die Bewegungen der ersten und 
der zweiten Komponente 1 und 2. Ist die Befesdgungsachse 
12, wie in Fig. 3 dargestellt, mittig zwischen den beiden zu- 
satzlichen Antriebsabgriffen 15 der Strebe 9 angeordnet, so 
sind die an diesen Anuiebsabgriffen 15 abgegriffenen Be- 
wegungsamplituden gleich groB. Bel der Optimierung des 
Vibradons verbal tens sind auch die iiber die Antriebsabgriffe 
15 angelriebenen Baugruppen zu beriicksichtigen, Minimale 
Vibrationen enlstehen dann, wenn die Sunime samdicher 
Impulse gleich Null ist. Bei der in Fig, 3 dargestellten Geo- 
metrie wird ein verschwindender Gesamtimpuls dadurch er- 
rcicht, dass die Masse der ersten Komponente 1 inklusivc 
der sich mit der ersien Komponente 1 gleichphasig bewe- 
genden Baugruppen gleich der Masse der zweiten Kompo- 
nente 2 inklusive der sich mit der zweiten Komponente 2 
gleichphasig bewegenden Baugruppen ist. 
[0040] Das in Fig. 4 daigeslellte Ausfuhningsbeispiel des 
erfindungsgemafien Linearmotors lasst sich beispielsweise 
bei einem elektrischen Rasiere mit zwei Schermesserblok- 
ken einsetzen. Der Linearmotor wird iiber die beiden Befe- 
stigungsachsen 12 am Gehause des Rasierers befestigt. Je 
ein Schcrrnesscrblock wird an der ersten und an der zweiten 
Komponente 1 und 2 angekoppelt, so dass sich die beiden 
Schermesserblocke gegenphasig bewegen. Der Kopf des 
Rasierers und damit die Scherfolie wird durch Ankoppelung 
an einen zusatzlichen AnUiebsabgriff 15 mit kleiner Ampli- 
tude betrieben. Falls der Rasierer iiber zwei geUnennte Scher- 
folicn verfiigt, ist es auch moglich die beiden Scherfolien 
durch Ankoppelung and zwei Antriebsabgriffe 15 mit klei- 
ner Amplitude gegenphasig zueinander anzuU^iben. Die 
Ankoppelung erfolgt dabei so, dass die Bewegung der 
Scherfolien jeweils auch gegenphasig zum jeweils zugeord- 
neten Schennesserblock erfolgt. 

[0041] Wenn die eingangs beschriebenen bogenformigen 
Bewegungsbahnen der ersten und der zweiten Komponente 
1 und 2 nicht erwunscht sind und statt dessen exakt lineare 
Bewegungen erforderlich sind, ist die Zwangsflihrung der 
ersien und der zweiien Komponente 1 und 2 entsprechend 
abzuwandeln. Eine derartige Abwandlungsmoglichkeit be- 
steht in dem Einsatz von Linearfiihrungen, mit denen sich 
die erste und zweite Komponente 1 und 2 sehr prazise auf 
eine lineare Bewegungsbahn zwingen lassen. Weiterhin ist 
es auch moglich, die in Fig. 5 dargestellten Abwandlungen 
vorzunehmen. 

10042] Fig. 5 zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel des erfin- 
dungsgemaBen Linearmotors, mit der sich besonders prazise 
Linearbewegungen erzeugen lassen. Die Art derDarslellung 
wurde entsprechend Fig. 1 gewahlt, wobei die Blattfedem 
13 wicderum aus Griindcn der ttbcrsichllichkeit wcggelas- 
sen wurden. Bei diesem Ausfiihrungsbeispiel erfolgt die 
Koppelung der ersien und der zweiten Komponente 1 und 2 
mitteis zweier Abstandselemente 16. Die beiden Abstands- 
elemente 16 sind mitteis der Befesdgungsachsen 12 fUr den 
Lineannotor drehbar gelagen. An ihren Slimflachen 17, die 
sich auf dafiir vorgesehenen Auflageflachen 18 der ersten 
und der zweiten Komponente 1 und 2 abstiitzen, weisen die 
Abstandselemente 16 jeweils eine KrUmmung auf. 
[0043] Beim Betrieb des Linearmotors roUen die Auflage- 



flachen 18 auf den Stimflachen 17 der Abstandselemente 16 
ab und verdrehen die Abstandselemente 16 um die Befesd- 
gungsachsen 12. Dies bewirkt zum einea eine mechanische 
Kopplung der Bewegungen der ersten und der zweiten 

5 Komponente 1 und 2. Zum anderen ist die Krummung auf 
jeder Stimflache 17 so ausgebildet, dass der Abstand der ge- 
geniiberliegenden Auflageflachen 18 trotz der Schwin- 
gungsbewegungen der ersten und zweiten Komponente 1 
und 2 zu jedem Zeitpunkt gleich bleibt. Bei der dargestellten 

10 Geometric wird dies jeweils durch die Ausbildung der S tim- 
flachc 17 als Zylindersegment errcicht, wobei die Zylinder- 
achse mit der Befesdgungsachse 12 zusammenfallt. Da die 
Dauermagnete 6 eine starke Anziehungskraft auf den Eisen- 
kern 3 ausUben, ist eine mechanische Verbindung zwischen 

15 den Abstandselementen 16 und dem Eisenkem 3 bzw. der 
TVagerplatte 7 nicht zwingend erforderiich. Es bcsteht je- 
doch jeweils die Moglichkcit entsprcchcnde Halterungen 
Oder ^nliches vorzusehen. Um eine Anderung der Phasen- 
beziehung zwischen der ersten und der zweiten Kompo- 

20 nente 1 und 2 durch zwischen den Auflageflachen 18 und 
den Stimflachen 17 auftretenden Schlupf oder ahnliche Ef- 
fekte zu verhindem, konnen die Auflageflachen 18 und die 
Sdmflachen 17 als ineinandergreifende Verzahnungen aus- 
gebildet sein. 

25 [0044] Je nach den Anforderungen und dem verfugbaren 
Bauraum des jeweiligen Anwendungsfalls variiert die kon- 
sUruktive Ausbildung der beiden Komponenten 1 und 2. Ei- 
nige Ausfiihrungsbeispiele fur die Komponenten 1 und 2 
sind in den Fig. 6 bis 9 dargestellt. Die Art der Darstellung 

30 wurde jeweils analog zu Fig. 1 gewahlt. Weitere Elemente 
des Linearmotors, wie beispielsweise die Streben 9 oder die 
Blatlfedem 13, sind in diesen Figuren der besseren tJber- 
sichl halber nicht dargestellt. Zur Ausbildung des Linearmo- 
tors sind diese und ggf. weitere Elemente jeweils zu eigan- 

35 zen. Da bei den folgenden Ausfuhrungsbeispielen die Spule 
4 und die Dauermagnete 6 zum Teil auf dem selben Bauteil 
angeordnet sind, ware dieses Bauteil sowohl als Eisenkem 3 
als auch als Tragerplatte 7 zu bczeichnen. Um eine eindeu- 
dge Zuordnung zu gewahrleisten, wird das Bauteil als Ei- 

40 senkem 3 bezeichnet, wenn es eine Spule 4 und ggf. zus^- 
lich Dauermagnete 6 aufweist. Sind ausschlieBlich Dauer- 
magnete 6 vorhanden, so wird das Bauteil als 'Mgerplatte 7 
bezeichnet. 

[0045] Fig. 6 zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel, bei der die 

45 erste und die zweite Komponente 1 und 2 idendsch ausge- 
bildet sind. Die beiden Komponenten 1 und 2 weisen jeweils 
einen langgestreckten Eisenkem 3 auf, an dessen einem 
Ende eine Schulter 19 ausgebildet ist. Im Anschluss an die 
Schultcr 19 ist die Spule 4 auf den Eisenkem 3 gewickelt. 

50 Im Bereich seines zweiten Endes sind die Dauermagnete 6 
neben der Spule 4 auf den Eisenkem 3 aufgeklebt. Die derart 
ausgebildeten Komponenten 1 und 2 liegen sich andparallel 
gegentiber, d. h. die Schulter 19 der ersten Komponente 1 ist 
den Dauermagneten 6 der zweiten Komponente 2 benach- 

55 bart und die Dauermagnete 6 der ersten Komponente 1 sind 
der Schulter 19 der zweiten Komponente 2 benachbart. Die- 
ses Ausfiihrungsbeispiel zeichnet sich somit dadurch aus, 
dass die gegeneinander schwingenden Komponenten 1 und 
2 exakt die gleiche Masse bcsitzen und sehr dicht zueinan- 

60 der angeordnet sind. Durch die idendsche Ausbildung der 
beiden Komponenten 1 und 2 vereinfacht sich der Herstel- 
lungsprozess und die Anzahl der zu fertigenden Ibile verrin- 
gert sich. 

[0046] Fig. 7 zeigt ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel, bei 
65 der die erste und die zweite Komponente 1 und 2 idendsch 
ausgebildet sind. Diese Ausfiihrungsbeispiel unterscheitet 
sich von Fig. 6 dadurch, dass jeweils zwischen der Spule 4 
und der benachbarten Schulter 19 bzw. den benachbarten 
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Dauermagneien 6 noch ein Freiraum besteht und die Spule 4 
jeweils nicht auf dem Eisenkem 3 fixiert ist Die Spulen 4 
sind somil nicht mechanisch mil den weiteren Bestandteiien 
der Komponenien 1 und 2 verbunden und bewegen sich 
nicht mit diesen mit, sondem sind feslstehend. Dadurch re- 5 
duzieren sich zum einen die bewegten Massen und infolge 
dessen die dadurch hervorgerufenen Vibrationen, Zum an- 
deren isl die Kontakiierung der Spulen 4 vereinfacht, da sich 
diese nicht bewegen und somit keine so hohen Anforderun- 
gen an die Kontaktausbildung zu stellen sind. Die Eisen- lO 
kerne 3 sind enisprcchend Fig. 6 ausgebildet und fuhren 
eine entsprechende Schwingungsbewegung aus. 
L0047] Fig. 8 zeigt ein weiteres AusfUhrungsbeispiel mit 
feststehenden Spulen 4. Dieses AusfUhrungsbeispiel weist 
einen U-fbrmig und einen stabformig ausgebildeten Eisen- 15 
kern 3 auf. Jeder Hisenkem 3 weist eine Spule 4 auf, die den 
Eisenkem 3 in eincm geringen Abstand umgibt, so dass der 
Eisenkem 3 jeweils relativ zur Spule 4 verschoben werden 
kann, Auf den stabfornugen Eisenkem 3 sind zudem im Be- 
reich seiner Enden die Dauermagnete 6 aufgeklebt. Die Ei- 20 
senkerne 3 sind so zueinander positioniert, dass die Schen- 
kcl des U-formigen Eisenkems 3 den Dauermagneien 6 dcs 
stabfomiigen Eisenkerns 3 benachbart sind. 
[0048] Fig, 9 zeigt eine Abwandlung des Ausfuhrungsbei- 
spiels aus Fig. 8. Dieses AusfUhrungsbeispiel zeichnet sich 25 
gegenUber Fig. 8 dadurch aus, dass nur eine Spule 4 vorhan- 
den ist. Diese Spule 4 umgibt den U-fonnigen Eisenkem 3 
in einem geringen Abstand, wobei wiederura eine Verschie- 
bung des U-formigen Eisenkems 3 relativ zur Spule 4 mog- 
lich ist, so dass der U-formige Eisenkern 3 bei feststehender 30 
Spule 4 eine Schwingungsbewegung vollziehen kann. Den 
Schenkcin des U-fomiigen Eisenkems 3 benachbart sind die 
auf der Tragerplatte 7 aufgeklcbten Dauermagnete 6. 
[0049] Altemativ zu den bislang beschriebenen oszillie- 
renden Linearmotoren kann die erfindungsgemaBe An- 35 
u-iebseinrichtung auch als oszillierender Rotationsmotor 
ausgebildet sein. Ein entsprechendes AusfUhrungsbeispiel 
ist in den Fig. 10 und 11 dargcstellt. 
[0050] Fig. 10 und 11 zeigen ein AusfUhrungsbeispiel ei- 
nes erfindungsgemaBen oszillierenden Rotationsmotors in 40 
unterschiedlichen Bewegungszustanden in einer Fig. 1 ent- 
sprechenden Darsiellung. In Fig. 10 befinden sich die erste 
und die /weite Koinponente 1 und 2 des Rotationsmotors je- 
weils in Gleichgewichtsposition, in Fig. 11 sind die erste 
und zweite Komponente 1 und 2 jeweils ausgelenkt. 45 
[0051] Bei dem dargesteUten AusfUhrungsbeispiel ist der 
Eisenkem 3 stabformig ausgebildet, so dass bei einer Be- 
slroinung der um den Eisenkem gewickelten Spule 4 an den 
StimHachen des Eisenkems 3 magnetische Pole ausgebildet 
werden. In der Nahe zu beiden Stiraflachen des Eisenkems 3 50 
ist je wenigstens ein Dauermagnet 6 derart angeordnet, dass 
jeweils ein magneuscher Nordpol und ein magnetischer 
Sudpol nebeneinander im gleichen Abstand zur Stimflache 
dcs Eisenkerns 3 zu liegen kommen. Die Tragerplatte 7, auf 
der die Dauermagnete 6 angeordnet sind, ist ringfbrmig aus- 55 
gebildet und umschlieBt den Eisenkem 3 samt Spule 4. Da- 
durch konnen unerwUnschte magnetische Sireufelder relativ 
gering gehalten werden. Im Zentrum der ringformigen TVa- 
gcrplatte 7, das mit dem ZenUoim dcs Eisenkems 3 zusam- 
menfaUt, ist eine zenU-ale Achse 20 zur drehbaren Lagerung 60 
sowohl der ersten Komponente 1 als auch der zweiten Kom- 
ponente 2 angeordnet, d. h. der einzige Bewegungsfreiheits- 
grad sowohl fUr die erste Komponente 1 als auch fUr die 
zweite Komponente 2 besteht in einer Rotation um diese 
zentrale Achse 20. An zwei gegenuberliegenden Seilen in 65 
den beiden Endbereichen des Eisenkems 3 ist je eine 
Schraubenfeder 21 angebrachi. Die Schraubenfedem 21 er- 
surecken sich von ihren Angriffspunkten am Eisenkem 3 zur 
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IVagerplatte 7. Falls sons! keine Krafte einwirken wild die 
erste Komponente 1 durch die Schraubeofedero 21 in der in 
Fig. lOdaigestellten Gleichgewichtsposition gehalten. 
[0052] An einen Endbereich des Eisenkems 3 ist ein 
Drehbalken 22 mit seinem einen Ende drehbar angelenkt 
Das andere Ende des Drehbalkens 22 ist an der Tragerplatte 
7 drehbar angelenkt. Mittels einer mittig angeordneten Mit- 
telachse 23 ist der Drehbalken 22 drehbeweglich aufge- 
hangt. Mit der Mittelachse 23 kann auch die Anbindung des 
Rotationsmotors an einem damit angetriebenen Gerat erfol- 
gen. Altemaiiv dazu kann die Anbindung an das Gerat auch 
uber die zentrale Achse 20 erfolgen. 
[0053] Mit dem erfindungsgemaBen Rotationsmotor kann 
auf folgende Weise eine osziUierende Rotationsbewegung 
erzeugt werden: 

Wenn die Spule 4 von einem elektrischen Strom durchflos- 
sen wird, wird ein Magnetfeld erzeugt, das auf die Dauerma- 
gnete 6 einwirkt. Im Ergebnis kommt es dadurch zu einer 
Auslenkung der ersten und der zweiten Komponente 1 und 2 
aus ihrer Gleichgewichtsposition. Entsprechend der Darstel- 
lung der Fig. 10 werden im Rahmen dieser Auslenkung der 
obere Dauermagnet 6 geringftigig nach rochts und der un- 
tere Dauermagnet 6 geringfugig nach links verschoben. Um- 
gekehrt wird das obere Ende des Eisenkems 3 geringfugig 
nach links und das untere Ende des Eisenkems 3 geringftigig 
nach rechts verschoben, so dass die in Fig. 11 dargestellte 
ausgclenkte Position eingenommen wird. Bedingt durch die 
Zwangsfuhmng der zentralen Achse 20 erfolgen die Ver- 
schiebungen jeweils langs einer Kreisbahn, d. h. es handelt 
sich um Drehbewegungen. Zu einem spateren Zeitpunkt 
wird der Stromfluss in der Spule 4 so geandert, dass sich die 
Verhaltnisse umkehren und die Dauermagnete 6 und die En- 
den dcs Eisenkems 3 jeweils zur anderen Scite ausgelenkt 
werden. Durch eine entsprechende Ansteuerung der Spule 4 
konnen somit osziUierende Drehbewegungen der ersten 
Komponente 1 und der zweiten Komponente 2 erzeugt wer- 
den, die gegenphasig zueinander verlaufen. Die osziUie- 
rende Drehbewegung wird durch die Schraubenfedem 21 
unterstutzt, insbesondere dann, wenn die Spule 4 so ange- 
steuert wird, dass die erste und die zweite Komponente 1 
und 2 mit der Resonanzfrequenz oszillieren. Die exakte Ein- 
haltung der Phasenbeziehung wird dabei durch den Drehbal- 
ken 22 gewahrleistet, der durch seine in den Fig. 10 und 11 
dargesteUte Anlenkung und Lagerung eine Gegenphasigkeit 
der beiden Komponenten 1 und 2 erzwingt. Die strikte Ein- 
haltung der Phasenbeziehung lasst sich auch durch andere 
MaBnahmen erreichen. So kann statt des Drehbalkens 22 
auch ein Zahnrad voigesehen sein, das in cine Verzahnung 
in der ersten Komponente 1 und in eine Verzahnung in der 
zweiten Komponente 2 eingreift. 

PatentansprUche 

1. Antriebseinrichtung zum Erzeugen einer oszillie- 
renden Bewegung wenigstens einer Arbeitseinheit ei- 
nes elektrischen Kleingerats mit einer Spule (4) zur 
Ausbildung eines Magnetfelds, das von einer ersten 
Antriebskomponente (1) ausgeht und auf eine zweite 
A nuicbs komponente (2), die bewcgUch im elektri- 
schen Kleingerat angeordnet ist, derart einwirkt, dass 
die zweite Antriebskomponente (2) in eine osziUie- 
rende Bewegung versetzt wird, dadurch geliennzeicb- 
net, dass die erste Antriebskomponente (1) zur Aus- 
fuhrung einer zur zweiten Antriebskomponente (2) ge- 
genphasig osziUierenden Bewegung bewegUch im 
elektrischen Kleingerat angeordnet ist. 

2. Antriebseinrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass wenigstens eine der beiden An- 
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triebskomponenten (1, 2) wenigsten einen Dauerma- 
gneten (6) aufweisL 

3. Antriebseinrichtung nach einem der vorheigehen- 
den Anspriiche. dadurch gekennzeichnet, dass wenig- 
stens eine der beiden Antriebskomponenten (1, 2) ei- 5 
nen Wickelkern (3) aufweist, auf dem die Spule (4) an- 
geordnet ist. 

4. Antriebseinrichtung nach einem der vorhergehen- 
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass wenig- 
stens ein elastisches Element (13, 21) zur Erzeugung lO 
von Riickstcllkraften vorgesehen ist. 

5. Antriebseinrichtung nach einem der vorheigehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass die erste 
Anunebskomponente (1) und die zweite Antriebskom- 
ponente (2) durch wenigsiens ein Koppelelement (9, 15 

22) mechanisch initcinander gekoppell sind. 

6. Antriebseinrichtung nach Anspruch 5, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass das Koppelelement (9, 22) an die 
erste Antriebskomponente (1) und an die zweite An- 
Lriebskomponente (2) jeweils drehbar angelenkt ist. 20 

7. Antriebseinrichtung nach einem der Anspruche 5 
Oder 6, dadurch gekennzeichnet, dass das Koppelele- 
ment (9, 22) drehbar gelagert ist. 

8. Antriebseinrichtung nach Anspruch 7, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass das Koppelelement (9, 22) an einer 25 
Befestigungsachse (12, 23) zur Befestigung der An- 
triebseinrichtung an dem elcktrischen Kleingerat dreh- 
bar gelagert ist. 

9. Antriebseinrichtung nach Anspruch 8, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Befestigungsachse (12, 23) mit- 30 
tig zwischen der Anlenkung des Koppelelements (9, 

23) an der erstcn Antriebskomponente (1) und an der 
zwciten Anuicbskomponente (2) angcordnet ist. 

10. Antriebseinrichtung nach einem der Anspruche 5 
bis 9, dadurch gekennzeichnet, dass das Koppelele- 35 
ment (9, 22) als Drehbalken ausgebildet ist. 

11. Antriebseinrichtung nach einem der AnsprUche 5 
bis 10, dadurch gekennzeichnet, dass das Koppelele- 
ment (9, 22) uber wenig stens einen zusatzlichen An- 
triebsabgriff (15) zum AbgrifT einer Schwingungsbe- 40 
wegung verfugt, die eine andere Amplitude als die 
Schwingungen der ersten und der zweiten Antriebs- 
koiiiponenle (1, 2) aufweist. 

12. Antriebseinrichtung nach einem der vorhergehen- 
den Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dass die An- 45 
triebseinrichtung als Linearmotor ausgebildet ist, bei 
dem die beiden Antriebskomponenten (1, 2) relativ zu- 
einander vcrschiebbar sind. 

13. Antriebseinrichtung nach Anspruch 12, dadurch 
gekennzeichnet, dass das elastische Element (13) als SO 
Blattfeder ausgebildet ist, die an der ersten Antriebs- 
komponente (1) und an der zweiten Antriebskompo- 
nente (2) befestigt ist. 

14. Anuiebseinrichtung nach Anspruch 13, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Blattfeder (13) jeweils an we- 55 
nig stens einer der Antriebskomponenten (1, 2) mit 
Spiel quer zur Bewegungsrichtung der Antriebskom- 
ponenten (1, 2) befestigt ist. 

15. Antriebseinrichtung nach einem der Anspruche 13 
Oder 14, dadurch gekennzeichnet, dass das Koppelele- 60 
ment (9) jeweils an wenigstens eine der Antriebskom- 
ponenten (1, 2) mit Spiel quer zur Bewegungsrichtung 
der Antriebskomponenten (1, 2) angelenkt ist. 

16. Antriebseinrichtung nach einem der Anspruche 12 
bis 15, dadurch gekennzeichnet, dass das Koppelele- 65 
ment (9) drehbar an Umlenkhebel (14) angelenkt ist, 
die jeweils mit der vom Anlenkungsort weiter entfem- 
len Antriebskomponente (1, 2) verbunden sind. 
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17. Antriebseinrichtung nach einem der Anspruche 12 
bis 16, dadurch gekennzeichnet, dass das Produkt aus 
der Masse der ersten Antriebskomponente (1) und dem 
Abstand zwischen der Anlenkung des Koppelelements 
(9) an der ersten Antriebskomponente (1) und der Be- 
festigungsachse (12) und das Produkt aus der Masse 
der zweiten Antriebskomponente (2) und dem Abstand 
zwischen der Anlenkung des Koppelelements (9) an 
der zweiten Antriebskomponente (2) und der Befesti- 
gungsachse (12) gleich sind. 

18. Antriebseinrichtung nach einem der Anspruche 12 
bis 17, dadurch gekennzeichnet, dass die beiden An- 
triebskomponenten (1, 2) identisch ausgebildet sind. 

19. Antriebseinrichtung nach einem der AnsprUche 12 
bis 18, dadurch gekennzeichnet, dass der V^ckelkem 
(3) relativ zur Spule (4) vcrschiebbar angcordnet ist, 

20. Antriebseinrichtung nach einem der Anspruche 12 
bis 19, dadurch gekennzeichnet, dass die erste An- 
uiebskomponente (1) und die zweite Antriebskompo- 
nente (2) mittels Linearlagem gefuhrt sind. 

21. AnUiebseinrichtung nach einem der Anspruche 12 
bis 19, dadurch gekennzeichnet, dass die erste An- 
Uiebskomponente (1) und die zweite Antriebskompo- 
nente (2) mittels wenigstens eines Abstandselements 
(16) auf einem konstanten Abstand zueinander gehal- 
ten werden. 

22. Antriebseinrichtung nach Anspruch 21, dadurch 
gekennzeichnet, dass das Abstandselement (16) um die 
Befestigungsachse (12) drehbar gelagert ist. 

23. Antriebseinrichtung nach einem der Anspruche 21 
Oder 22, dadurch gekennzeichnet, dass sich das Ab- 
standselement (16) iiber gekriimmte Flachen (17) auf 
Auflageflachen (18) der ersten und der zweiten An- 
triebskomponente (1, 2) abstiitzt. 

24. Antriebseinrichtung nach Anspruch 23, dadurch 
gekennzeichnet, dass die gekriinunten Flachen (17) als 
Zylindersegmente ausgebildet sind. 

25. Antriebseinrichtung nach Anspruch 24, dadurch 
gekennzeichnet, dass die zu den Zylindersegmenten 
zugehorigen Zylinderachsen jeweils mit der Befesti- 
gungsachse (12) zusammenfaUen. 

26. Anuiebseinrichtung nach einem der Anspriiche 1 
bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebsein- 
richtung als Rotationsmotor ausgebildet ist, bei dem 
die beiden Antriebskomponenten (1, 2) relativ zueinan- 
der verdrehbar sind. 

27. Antriebseinrichtung nach Anspruch 26, dadurch 
gekennzeichnet, dass die beiden Antriebskomponenten 
(1, 2) iiber cine gemeinsamc Drehachse (20) verfugen. 

28. Antriebseinrichtung nach einem der Anspruche 26 
Oder 27, dadurch gekennzeichnet, dass das Koppelele- 
ment als Zahnrad ausgebildet ist, das in eine Verzah- 
nung in der ersten Antriebskomponente (1) und in eine 
Verzahnung in der zweiten Anuiebskomponcnle (2) 
eingreift, 

29. Elektrisches Kleingerat mit einer oszillierenden 
Arbeitseinheit, dadurch gekennzeichnet, dass es eine 
Antriebseinrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche aufweist. 
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